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Abstract of EP1 195669 

The method involves determining a motorway 
exit (4) probability when controlling the 
longitudinal movement based on a predetermined 
desired distance (dsoll) to a previous vehicle (1) 
using information of the navigation systems. 
Longitudinal acceleration is prevented or at least 
minimized when the previous vehicle cannot be 
recognized anymore and the exit probability is 
larger than a set threshold. An Independent claim 
is also included for a control apparatus for the 
control method. 
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(54) Verfahren zur Langsregelung eines Fahrzeuges bei dem Informationen eines 
Navigationssystems erfasst werden 



(57) Bel einem Verfahren zur Langsregelung eines 
Fahrzeuges, bei dem informationen eines Navigations- 
systems erfasst werden und bei dem abhangig von den 
Informationen des Navigationssystems ein Sollwert 
mindestens eines Parameters zur Langsregelung be- 
stimmt wird, wird bei einem Langsregelvorgang auf- 
grund eines vorgegebenen Sollabstandes zu einem vor- 



ausfahrenden Fahrzeug auf einer Autobahn mittels der 
Informationen des Navigationssystems eine Ausfahr- 
wahrscheinlichkeit ermittelt und eine Langsbeschleuni- 
gung verhindert oder zumindest vermindert vorgenom- 
men, wenn das vorausfahrende Fahrzeug nicht mehr 
erkannt wird und die Ausfahrwahrscheinlichkeit groGer 
als eine vorgegebene Schwelle ist. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung bezieht sich auf ein Verfahren 
zur Langsregelung eines Fahrzeuges, bei dem Informa- 
tionen eines Navigationssystems erfasst werden, nach 5 
dem Oberbegriff des Patentanspruchs 1 . 
[0002] Ein derartiges Verfahren zur Langsregelung ist 
beispielsweise aus der DE 1 96 38 511 A1 bekannt. Da- 
bei handeit essich insbesondere um Geschwindigkeits- 
regelsysteme, die die Antriebs- und/oder Bremssyste- 10 
me eines Fahrzeuges in der Weise ansteuern, dass ent- 
weder eine SolJgeschwindigkeit oder ein Sollabstand 
zum vorausfahrenden Fahrzeug eingestellt wird. Bei 
dem aus der DE 196 38 511 A1 bekannten Verfahren 
werden derartige Geschwindigkeitsregelsysteme mit In- *s 
formationen eines ebenfalls im Fahrzeug vorhandenen 
Navigationssystem beliefert. Hierzu kann beispielswei- 
se ein dem Langsregelsystem zugeordnetes Steuerge- 
rat eine Schnittstelle zur EJektronik des Navigationssy- 
stems aufweisen. 20 
[0003] Die bekannten Langsregelsysteme sind bisher 
so ausgelegt (Normalbetrieb), dass eine automatische 
fest vorgegebene Langsbeschleunigung auf eine vom 
Fahrer gesetzte Sollgeschwindigkeit vorgenommen 
wird, wenn eine Folgefahrt beendet wird. Eine Folge- 25 
fahrt mit vorgegebenem Sollabstand wird entweder be- 
endet, wenn das vorausfahrende Fahrzeug die Spur 
wechselt oder wenn das eigene Fahrzeug auf eine freie 
Spur wechselt. Bisher ist selbst unter Verwendung von 
Informationen eines Navigationssystems keine verlas- 30 
sliche Erkennung eines Spurwechsels moglich, da er- 
stens die im Navigationssystem abgelegten StraBen- 
netze Fehlertoleranzen aufweisen undzweitens der bis- 
her verwendete Sensor (GPS) zur Positionsbestim- 
mung des eigenen Fahrzeuges noch zu ungenau ist. 35 
[0004] Es ist Aufgabe der Erfindung, unter Verwen- 
dung von Informationen des Navigationssystems be- 
stimmte Spurwechselsituationen abzuschatzen. 
[0005] Diese Aufgabe wird durch die Merkmale des 
Patentanspruchs 1 gelost. Vorteilhafte Weiterbildungen 40 
der Erfindung sind die Gegenstande der abhangigen 
Anspruche. 

[0006] Besonderes Augenmerk wird beim Gegen- 
stand der Erfindung auf einen Spurwechsel vor einer 
Autobahnausfahrt in Richtung der Ausfahrt gerichtet, in 45 
der eine unerwunschte Langsbeschleunigung verhin- 
dert werden soli, da in dieser Situation eher ein Verzo- 
gerungswunsch zu erwarten ist. 
[0007] ErfindungsgemaB wird bei einem Langsregel- 
vorgang aufgrund eines vorgegebenen Sollabstandes 50 
zu einem vorausfahrenden Fahrzeug (Folgefahrt) auf 
einer Autobahn mittels der Informationen des Navigati- 
onssystems die Wahrscheinlichkeit ermitteit, mit der der 
Fahrer beabsichtigt, die nachste Autobahnausfahrt an- 
zusteuern ( ,, Ausfahrwahrscheinlichkeit ,, ). Eine Langs- 55 
beschleunigung wird verhindert oder gegenuber dem 
Normalbetrieb zumindest vermindert vorgenommen, 
wenn das vorausfahrende Fahrzeug nicht mehr erkannt 



wird und die Wahrscheinlichkeit groBer als eine vorge- 
gebene Schwelle ist. Die Verminderung der Langsbe- 
schleunigung kann ebenso wie die Wahrscheinlichkeits- 
Schwelle variabel, z. B. abhangig vom Abstand des 
Fahrzeuges von der Autobahnausfahrt, oder fest vorge- 
geben werden. 

[0008] Vorzugsweise wird mittels der StraBenkarte ei- 
nes Navigationssystems, die ublicherweise aus einer 
Vielzahl von Streckenabschnitten zusammengesetzt 
ist, zu Beginn eines jeweils aktuellen definierten Strek- 
kenabschnitts uberpruft, ob darin eine Autobahnaus- 
fahrt vorgesehen ist und ob die Autobahnausfahrt auf 
der einprogrammierten Route liegt und/oder ob minde- 
stens eine BetriebsgroBe des Fahrzeugs auf ein Verlas- 
sen der Autobahn hinweist. Derartige BetriebsgroBen 
sind z. B. die Blinkerbetatigung oder die momentane 
Fahrzeuggeschwindigkeit. Die Ausfahrwahrscheinlich- 
keit wird hoher sein, wenn der Fahrer den Blinker in 
Richtung Ausfahrt betatigt und/oder die Ausfahrt Be- 
standteil der vom Fahrer im Navigationssystem pro- 
grammierten Route ist. Weiterhin deutet beispielsweise 
eine niedrige Fahrzeuggeschwindigkeit ebenfalls auf ei- 
ne hohere Ausfahrwahrscheinlichkeit hin. 
[0009] Vorzugsweise wird das erfindungsgemaBe 
Verfahren in ein ohnehin fur ein Langsregelsystem vor- 
gesehenes Steuergerat integriert. Hierzu muss lediglich 
eine Schnittstelle zum Navigationssystem hergestellt 
werden. 

[0010] Die erfindungsgemaBe Abfrage und Verarbei- 
tung von Informationen aus dem Navigationssystem 
zum aktuellen und zukunftigen Kontext erlaubt eine ad- 
aptive an die jeweilige Situation angepasste und fahrer- 
typische Regelung der Langsdynamik mit einem Langs- 
regelsystem. Die Funktionsqualitat und der Fahrkomfort 
werden gesteigert. 

[0011] In der Zeichnung ist ein Ausfuhrungsbeispiel 
der Erfindung dargestellt. Es zeigt 

Fig. 1 ein Situationsbeispiel innerhalb eines definier- 
ten StraBenabschnitts, 

Fig. 2 dieGrundstrukturdes Konzeptszursituations- 
angepassten Langsdynamikregelung 

Fig. 3 einen moglichen Verlauf der Ausfahrwahr- 
scheinlichkeit abhangig vom Abstand des 
Fahrzeugs zu einer Autobahnausfahrt und 

[001 2] In Fig. 1 ist betspielhaft ein aktueller def inierter 
Streckenabschnitt Sj dargestellt, der einen Autobahn- 
ausschnitt 3 mit einer Ausfahrt 4 enthalt. Auf dem Strek- 
kenabschnitt Sj folgt das Fahrzeug 2 mit vorgegebenem 
Sollabstand d^ einem vorausfahrenden Fahrzeug 1. 
Der Abstand d zeigt den momentanen Ist-Abstand des 
Fahrzeugs 2 von der Ausfahrt 4 an. 
[0013] Das im Fahrzeug 2 enthaltene erfindungsge- 
maBe Langsregelsystem hat zu entscheiden, wie groB 
die Wahrscheinlichkeit (Ausfahrwahrscheinlichkeit) w 
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ist, mit der der Fahrer des Fahrzeugs 2 die Ausfahrt 4 
befahren will; denn ein Spurwechsel kann nicht eindeu- 
tig erkannt werden. 

[0014] Hierzu wertet das in Fig. 2 naher dargestelite 
Steuergerat 1 0 des Langsregelsystems im Fahrzeug 2 
zum einen Information en IN des Navigationssystems 
sowie weitere BetriebsgroBen BG des Fahrzeugs 2 aus. 
[0015] Die Informationen IN konnen beispielsweise 
die Ist-Position des Fahrzeugs 2, die StraBenklasse 
(Autobahn, nicht Autobahn), die Lange des jeweiligen 
Streckenabschnittes (Sj), das Vorhandensein einer Au- 
tobahnausfahrt im Streckenabschnitt und die Informati- 
on sein, ob eine/die Autobahnausfahrt Bestandteil der 
vom Fahrer programmierten Route ist. Die Betriebsgrd- 
Ben BG konnen z. B. ein Blinkersignal, ein Lenkwinkel- 
signal, ein Fahrzeuggeschwindigkeitssignal, ein Fahr- 
pedalgebersignal oder Betatigungssignale des dem 
Langsregelsystem zugeordneten Bedienhebels sein. 
[0016] Im Vorausschau-Block 11 wird zu Beginn des 
Streckenabschnitts Sj gepruft, ob eine Autobahnaus- 
fahrt 4 vorhanden ist und ob diese Bestandteil der Route 
ist. Im Ausfahrwunschermittler 1 2 wird uberpruft, ob die 
Fahrzeuggeschwindigkeit hoch oder niedrig ist und ob 
der Blinker in Richtung Ausfahrt 4 gesetzt ist. Die Aus- 
fahrwahrscheinlichkeit wwird im Berechnungsblock 14 
abhangig vom Ergebnis dieser Abfragen ermittelt. 
[0017] Das Konzept zur Berechnung der Ausfahr- 
wahrscheinlichkeit w wird am Beispiel der sogenannten 
Basiswahrscheinlichkeit erlautert (Fig. 3). Sie ist abhan- 
gig von der Positionierungsgenauigkeit (Qualitat des 
Navigationssystems) und vom Abstand d des Fahr- 
zeugs von der Ausfahrt 4. Beim Abstand dO befindet 
sich theoretisch die Autobahnausfahrt 4. Wesentlich ist 
der sogenannte Entscheidungsabschnitt A (vor der 
theoretischen Ausfahrt). Wenn die Folgefahrt beendet 
ist, kann beispielsweise im Abschnitt A (fur vor der theo- 
retischen Ausfahrt) bzw. D (fur nach der theoretischen 
Ausfahrt) proportional zum Verlauf der Wahrscheinlich- 
keit w die Langsbeschleunigung a Fzg mit zunehmender 
bzw. abnehmender Reduzierung vorgenommen wer- 
den. In den Abschnitten B bzw. C kann die Langsbe- 
schleunigung vollig verhindert werden, wenn das vor- 
ausfahrende Fahrzeug 1 nicht mehr erkannt wird. 
[0018] Im Entscheider 15 (Fig. 2) wird die Reduzie- 
rung der Langsbeschleunigung verhindert, wenn uber 
den Dynamikbedarfermittler13 vom Fahrer der Wunsch 
uber mehr Antriebsleistung erfasst wird (z. B. uber das 
Gaspedal oder uber das dem Langsregelsystem zuge- 
ordnete Bedienelement zum Erhohen der Setzge- 
schwindigkeit). Im Parameteradaptionsblock 1 6 werden 
die Reglerparameterfurdiezu regelnden GroBen (hier: 
Sollgeschwindigkeit bzw. Sollbeschleunigung und Soll- 
beschleunigungsgradient) entsprechend dem Ausgang 
des Entscheiders 15 vorgegeben und uber den Regler 
an die Aktuatoren ausgegeben. 
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Patentansp ruche 

1. Verfahren zur Langsregelung eines Fahrzeuges, 
bei dem Informationen eines Navigationssystems 

5 erfasst werden und bei dem abhangig von den In- 

formationen des Navigationssystems ein Sollwert 
mindestens eines Parameters zur Langsregelung 
bestimmt wird, dadurch gekennzeichnet, dass 
bei einem Langsregetvorgang aufgrund eines vor- 

10 gegebenen Sollabstandes (d soH ) zu einem voraus- 
fahrenden Fahrzeug (1 ) auf einer Autobahn (3) mit- 
tels der Informationen des Navigationssystems ei- 
ne Ausfahrwahrscheinlichkeit (w) ermittelt wird, und 
dass eine Langsbeschleunigung (a Fzg ) verhindert 

is oder zumindest vermindert vorgenommen wird, 
wenn das vorausfahrende Fahrzeug (1) nicht mehr 
erkannt wird und die Ausfahrwahrscheinlichkeit (w) 
groBer als eine vorgegebene Schwelle ist. 

20 2. Verfahren nach Patentanspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass zur Ermittlung der Ausfahr- 
wahrscheinlichkeit (w) zu Beginn eines jeweils ak- 
tuellen definierten Streckenabschnitts (s ( ) uberpruft 
wird, ob eine Autobahnausfahrt (4) vorgesehen ist 

25 und ob die Autobahnausfahrt (4) auf einer einpro- 
grammierten Route liegt und/oder ob mindestens 
eine BetriebsgroBe des Fahrzeugs (2) auf einen 
Ausfahrwunsch des Fahrers hinweist. 

30 3. Steuergerat mit Mitteln zur Durchfuhrung des Ver- 
fahrens nach Patentanspruch 1 oder 2. 
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Fig. 3 
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